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誤訳 訂正 1 】 


訂正 対象 書類 名 】 明 細 書 
訂正 対象 項目 名 】0032 
訂正 方 法 】 変更 
訂正 の 内 容 】 

0032】 
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N 」 は ロボ ッ ト の 駆動 され る 関節 の 数 を 示す 。 こ の 場合 、 ロ ボッ ト の 総合 自由 度 (DO 
F) は 、 根 関節 の 平行 移動 及び 回 転 の 6 DOF を 含め て 、N。=N」 十 6 で ある 。 ロ ボッ ト 


Nc 
コン フィ ギュ レー ショ ン は 一 般 化 座標 @ に W 


初 の 6 成分 は 根 関節 に 対応 する 。 一 般 化 力 は 


誤訳 訂正 2 】 

訂正 対象 書類 名 】 明 細 書 
訂正 対象 項目 名 )】 0033 
訂正 方 法 】 変更 
訂正 の 内 容 】 

0033]】 


えな 
すん マ 


に より 一 意 に 規定 され 、 そ の 最 


に より 示さ れる 。 


(きのこ で しい 


アー と ご | りつ 
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ヒュ ー マ ノ イド ロボ ッ ト は 通常 、 そ の リン ク の いく つか が 外界 と 接触 し て 動く 。N。 は 
接触 する リン ク の 数 を 示す も の と する 。 i 番 の 接触 リン ク の 線 速度 及び 角速度 は 6 次 元 べ 


ケト ル og に より 表 さ れる 。 一 般 化 度 ば 及び 7 ci 


の 関係 は 、 
Pg ーー Jeiq (1) 
Aa GXN 
生計 
と し て 表 さ れる 。 こ こ で で は 、 一 般 化 座標 に 対す る i 番 接触 リン ク 


の 値 及 び 向き の ヤ コ ビ アン 行列 で ある 。 方 程 式 (1) を 微分 する と 、 加 速度 の 関係 が 得 ら 
れる 。 


の = Jeig a J aig. (2) 
合成 接触 ヤ コ ビ アン 行列 ] 。 は 、 
| 


J 。5 
7。 = と No (3) 


だ 
に より 定義 され る 。 
誤訳 訂正 3 】 


訂正 対象 書類 名 】 明 細 書 
訂正 対象 項目 名 | 003 4 


訂正 方 法 】 変更 
訂正 の 内 容 】 
0034)】 
N 
feE AA 7 
根 関節 は 駆動 され な いた め 、 関 節 ト ルク ベク トル の み が 制 御 さ れる 。 
更に 、 外 界 と 接触 する N。 個 の リン ク の 各々 は 接触 力 ず Ct _ Fa 及び リン クロ ー カ ルフ レー ム 
周 団 の モー メン ト _ Zci (4 = 1,2,. ti ea 
た = (i Mae fen MN が ae 
メン ト は 、 で 定義 され る 。 
誤訳 訂正 4 】 


訂正 対象 書類 名 】 明 細 書 
訂正 対象 項目 名 】0035 
訂正 方 法 】 変更 
訂正 の 内 容 】 

0035】 


et (どー 


本 
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ロボ ッ ト の 動作 の 方 程 式 は 、 


Mj+c=N't + f. (④ 


アイ 
2 
な し て 凌 ま 泊 る 。 と と で 、 MeA は 関節 一 空間 慣性 行列 で あり 、 


ce A76 Ne ANrNG 
は コリ オリ カカ 、 遠 心 力 及 び 重 力 の 和 で ある 。 行列 LN______ 1 
は 関節 トルク を 一 般 化 力 に マッ プ す る た め に 使用 され 、 次 の 形 を 有する 。 


N=( Onw;xe 1 が ,xw, ) (3) 
ここ で 、0 。 及 び 1 。 は 下 付き 文字 で 示さ れる サイ ズ の ゼロ 行列 及び 単位 行列 で ある 。 


誤訳 訂正 5 】 
訂正 対象 書類 名 】 明細 書 
訂正 対象 項目 名 ]】0 0 3 9 


訂正 方 法 】 変更 

訂正 の 内 容 】 

0039]】 
オプ ザー バ 20 1 b は 推定 及び 実際 の 出力 を 比較 し て 推定 状態 空 を 、 
ァ zーAz+Bu+FF(y—y) (9) 


UG EE WT GR. 


態 は アク セス で き な い た め 、 方程式 (8 ) に お いて 状態 x は その 推定 値 空 と 置き 換え ら 
れ 、 


u=K(zrey —T). (10) 
に な る 。 方程式 (6) 、 (7) 、 (9) 及び (1 0) を 用 いる と 、 推 定 状 態 及び 新しい 入 
7 
本 
Up ーー に Y ) 
カ の 下記 の シス テム が 得 ら れる 。 


z=Ase+Bous (11) 


4。 = A-BK-FC 
B, = (B -F) 


誤訳 訂正 6 】 

訂正 対象 書類 名 】 明細 書 
訂正 対象 項目 名 】0042 
訂正 方 法 】 変更 
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【 訂正 の 内 容 】 
【0042】 

ここ で は 、 簡易 モ デル と し て 線形 倒立 振子 を 用 いる バラ ンス コン トロ ー ラ ( 例え ば 図 2 
に 示す バラ ンス コン トロ ー ラ 201 ) の 一 例 が 提示 され る 。 図 3 を 参照 する と 、2 つの ア 
クティ ブ 線 形 関節 ( それ ら の 位置 及び アク チュ エー タカ は (x, y ) 及び (f ,, f ,) で 
表 さ れ て いる ) と 、2 つ の 不作 動 関節 ( それら の 関節 角度 は 9」 及 び の 9 で ある ) と 、 質 点 
m が 示さ れ て いる 。 線形 関節 の 位置 及び 質点 の 位置 は 全身 モデ ル の COP 及 び COM に そ 
れ ぞ れ 対 応 す る 。 線形 化 後に 、 こ の 倒立 振子 は 関節 (x , の @:) 及び ( y , 9:) を 有する 
2 つの 独立 の 平面 振子 と し て 取り 扱う こと が で きる 。 従っ て 、 説 明 用 の 例 と し て (x, @ 
)) を 有する 振子 を 用 いる 。 
誤訳 訂正 7 】 
【 訂正 対象 書類 名 】 明細 書 
【 訂正 対象 項目 名 】0043 
【 訂正 方 法 】 変更 
【 
【 


と で 


訂正 の 内 容 】 

0043】 

その 状態 は 線形 倒立 振子 の 入力 及び 出力 ベク トル で 次 の よう に 規定 され る 。 
【 数 2】 


x=(x 8 *@g)/ (12) 
了 =(z By . (14) 


誤訳 訂正 8 】 

訂正 対象 書類 名 】 明細 書 
訂正 対象 項目 名 】0045 
訂正 方 法 】 変更 
訂正 の 内 容 】 

【0045】 


ツー 


まま ア 
er = (x 000) 
この 倒立 振子 モデ ル の 基準 状態 は ___ ~- 。 で あり 、 こ こ で x 
. 。 は 基準 関節 角度 か ら 計 算 ま きれ る C OM 位置 の x 座標 で ある 。 測 定 出力 y は 実際 の COP 
及び COM 位 置 の x 座標 か ら な る 。 


誤訳 訂正 9 】 

訂正 対象 書類 名 】 明細 書 

訂正 対象 項目 名 】 0 04 6 

訂正 方 法 】 変更 

訂正 の 内 容 】 

0046】 

次 に 、 レ ギュ レー タ が 倒立 振子 に 対し て 設計 され る 。 こ こ で は LQR を 使用 し 、 以 下 の 
コス ト 関数 が 最小 化 さ れる よう に 状態 帰 本 利得 K を 決定 する 。 


で 
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【 数 3 】 
すこ / (27Qz + ur Ru) dt (15) 
0 


ここ で 、Q=0 及び R 0 は 対称 加重 行列 で ある 。 加重 行列 は 妨害 に 対す る 応答 を 観測 す 
る こと に よっ て 容易 に 決定 で きる 。 例え ば 、 加 重 は 、 可 能 な 最大 外部 力 が 供給 され た と き 
に 所 望 の COP が 接触 域 か ら 出 な いよ うに 決定 する こと が で きる 。 

誤訳 訂正 1 0 】 

訂正 対象 書類 名 】 明 細 書 

訂正 対象 項目 名 】0049 

訂正 方 法 】 変更 

訂正 の 内 容 】 

0049】 


局部 コン トロ ー ラ 
本 発明 の いく つか の 実施 例 に よれ ば 、 局 部 コン トロ ー ラ 402a、402b は 、 関 節 及 
び 接 触 リン ク の 所 消 の 加速 度 を 基準 及び 現在 の 位置 及び 速度 並び に 基準 加速 度 に 基づい て 


(eu た 


計算 する 。 関 節 コ ント ロー ラ 4 0 2 a に お いて 、 所 望 の 加速 度 ユ 9 が 各 関 節 で 次 の よう に 
計算 され る 。 


9 = gref 十 ka(gref 9) ka (の re/ 9) (16) 


こ で 、q は 現在 の 関節 位置 、q , は キャ プチ ャ デー タ 内 の 基準 関節 位置 、K 。 及 び K 
は 第 に 相思 し 得る 一 定 の 位置 利得 及び 速度 利得 で ある 。 


誤訳 訂正 1 1 】 

訂正 対象 書類 名 】 明 細 書 
訂正 対象 項目 名 】 0050 
訂正 方 法 】 変更 
訂正 の 内 容 】 

0050]】 


根 関 節 の 位置 及び 向き は 加速 度 計 及び ジャ イロ セン サ に よっ て 又は 少な く と も 一 方 の 足 
が 床 の 上 に ある と 仮定 し て 運動 学 を 計算 する こと に よっ て 入手 で きる も の と する こと が で 
きる 。 そ れ ゆ え 、 根 関節 の 所 望 の 線 及 び 角 加速 度 を 計算 し 、 す べ て の 所 望 の 関節 加速 度 と 


と へ 人 


合成 し て 所 望 の 加速 度 ベ クト ル 9 を 形成 する こと が で きる 。 制御 法 則 (1 
6 ) は 、 根 関節 が 駆動 され な いこ と 及び 所 望 の 加速 度 は 最適 化 部 ( 後 で 説明 され る ) に よ 
り 修正 され 得る こと を 除い て 、 分 解 加速 度 制御 に 使用 され る も の と 同じ で ある 。 足 を 滑ら 
さ ず に 、 で きれ ば 所 望 の 接触 状態 を 実現 する た め に 、 同 じ 制 御 法 則 を 用 いて 所 望 の 足 加速 


6 が 


(た つき (た 


REA 
も 計算 する こと が で きる 。 


と で 


誤訳 訂正 1 2 】 
訂正 対象 書類 名 】 明細 書 
訂正 対象 項目 名 】 0052 


a 


ーー 


mm ーー ーー 


【 
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訂正 方 法 】 変更 
訂正 の 内 容 】 
0052】 


へ へ 


最適 化 器 4 0 2 の タス ク は 、 こ れ ま で 得 ら れ た _ ゆみ ず o 及び パラ ンス コン トロ ー ラ 
2 0 1 に より 得 ら れ た 人 簡易 モデ ル へ の 所 望 の 入力 に 基づい て 制御 入力 を 計算 する こと に あ 
る 。 し か し 、 殆 どの 場合 、 こ れ ら の 状態 は 互い に 競合 する 。 そ の ゆえ 、 こ れ ら の 量 の すべ 
て を 尊重 する 一 組 の 関節 トル ク を 計算 する た め に 最適 化 が 実行 され る 。 


誤訳 訂正 1 3 】 

訂正 対象 書類 名 】 明 細 書 

訂正 対象 項目 名 】 0053 

訂正 方 法 】 変更 

訂正 の 内 容 】 

0053]】 

最適 化 の 未知 量 は 関節 トル ク t 」 及 び 接 触 力 f : で ある 。 最適 化す べき コス ト 関数 は 、 


Z=Z。 二 Za 二 Z。 二 ZZ (17) 
で あり 、5 つの 項 の 各々 は 以下 の 段落 で 詳細 に 説明 され る 。 


と で 


ーー 


【 


誤訳 訂正 1 4 】 

訂正 対象 書類 名 】 明 細 書 
訂正 対象 項目 名 】 0055 
訂正 方 法 】 変更 
訂正 の 内 容 】 

0055]】 


で こし: 


(7 JP 2010-221395 A5 2014.7.3 


= 9 細 
5 (rps Tpy 0) 
最初 に 、 所 望 の 入力 が COP の 所 望 の 位置 _ ーーー»©“ を 含む 場合 
を 考え る 。COP 誤 差 は 、 


écop = ぅ 7。 ア ” WrPf. (19) 


と 表せ る 。 こ こ で 、P は f 。 を 所 望 の COP の 周り の 合成 モー メン ト ヘ へ マップ す る 行列 で 


あり 、 次 の よう に 計算 する こと が で きる 。 最 初 に 、 個 々 の 接触 力 か ら ワ ー ル ド 原 点 の 周り 
の 総合 接触 力 及び モー メン ト を カバ ー す る 行列 


Te AA 
bu 本 間際 
Pt な 9 4 Tre ) (20) 
及び 
lsxs O03x3 
一 グ 」 
( 融 kt の 


に よっ て 得る 。 こ こ で 、P 。」 は i 番 接触 リン ク の 位置 で あり 、 [a XxX] は 3 次 元 ベ クト ル 
a の 外 積 行列 で ある 。 次 に 、 下 記 の 行列 : 


が 信人 全 mww 1 
c=(38 | す Fe) 


を 乗算 する こと に よっ て P=CT を 生じ させ 、 総 合 カ グモ ー メ ント を COP の 周囲 の 合成 
モー メ w ト に 変換 する 。 


誤訳 訂正 1 5 】 

訂正 対象 書類 名 】 明 細 書 
訂正 対象 項目 名 】0056 
訂正 方 法 】 変更 
訂正 の 内 容 】 

0056】 


> 


TN, 
所 望 の 入力 が N, 個 の 代表 的 関節 の トル ク を 含む 場合 、" EA は 自明 で ある 。 
ーー© が t 」 か ら 代 表 的 関節 の トル ク を 抽出 する 行列 で ある と し よう 。 誤 
差 は 、 


1 ^ x 
er= s(tr RU) Wr(tr ~ RE). (23) 
と 書き 表せ る 。 


訳 訂正 1 6 】 
対象 書類 名 】 明細 書 


人 と 


(た (た 
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訂正 対象 項目 名 】005 9 
訂正 方 法 】 変更 
訂正 の 内 容 】 
0059】 

旨 芝 2 


] へ 内 
Zr = ltr tI Wi (ts— 『 了 7) (26) 


へ 


J 
と 書き 表 さ れ 、 こ こ で 、 は 関節 トル ク に 対す る 基準 で あり 、 典 型 的 に は ゼロ ベク トル 
に 設定 され 、 従 っ て , は 関節 トル ク に 対し て 減衰 項 と し て 作用 する 。 


誤訳 訂正 1 7 】 
訂正 対象 書類 名 】 明 細 書 
訂正 対象 項目 名 】 0060 
訂正 方 法 】 変更 


訂正 の 内 容 】 
0060】 
項 Z, は 接触 力 に 対し て 同様 の 役割 を 有 し 、 
a Bs 
ーー Fa) Wif.-f.) (27) 


へ 


で あり 。 と で fF。 は 基準 接触 力 で あり 、 同 様 に 典型 的 に は ゼロ ベク トル に 設定 され る 。 


誤訳 訂正 1 8 】 
訂正 対象 書類 名 】 明細 書 
訂正 対象 項目 名 }】 0061 
訂正 方 法 】 変更 
訂正 の 内 容 】 
0061】 
コス ト 関 数 は 方 程 式 (2) 及び (4) を 用 いて 次 の 二 次 方 程 式 : 


一 2 Ay +y'b+c (28) 


= は 
y= (『 時 / ト ) 
だ 変換 する こと が で きき 。 こと で は 未知 の ベク トル で ある 。 


誤訳 訂正 1 9 】 

訂正 対象 書類 名 】 明 細 書 
訂正 対象 項目 名 】011 0 
訂正 方 法 】 変更 
訂正 の 内 容 】 

0110】 


(9) JP 2010-221395 A5 2014.7.3 

所 定 の 初期 状態 x 。 及 び 次 の n フ レー ム に 対す る COM 軌 道 
7, (ん 1 1 カー は ) 
Y= CA x, + ル 4 の 。) G7) 


だ に まり子 喘 すず うと ささ が で きる 。 選 で :。 


に 対し て 、n フ レー ム ょ ふ 後 の COP の 位置 は 、 


M, =(47 が 2. の (38) 
uo 
A の 
= | G39) 
4 


お 
次 に 、 基 準 関節 角度 を 用 いて が 当該 フレ ー ム の 接触 凸 包 内 に 位置 する か どう か の 検 
査 が 行わ れる 。 実際 に は 、n に 対し て 最大 値 N が 選択 され 、 こ の 値 が 最大 ルッ クア ヘッ ド 
を 決定 する た め に 使用 され る 。 


誤訳 訂正 2 0】 

訂正 対象 書類 名 】 特許 請求 の 範囲 

訂正 対象 項目 名 】 全文 

訂正 方 法 】 変更 

訂正 の 内 容 】 

特許 請求 の 範囲 】 

請求 項 1 】 

機械 的 な 人 エエ エー ジェ ント で あっ て 、 

複数 の 関節 を 介し て 結合 され た 複数 の 可動 部 と 、 
前 記 複 数 の 可動 部 の 動作 を 制御 する よう に 構成 され た コン トロ ー ラ と 、 
を 備え 、 前 記 コ ント ロー ラ は 、 

簡易 モデ ル の 現在 状態 を 、 基 準 動作 デー タ か ら 取 得 し た 基準 状態 情報 と 、 前 記 簡 易 モ デ 
ル か ら 取 得 し た 測定 出力 と に 基づい て 推定 し 、 推 定 状態 と 計算 され た 簡易 モデ ル へ の 入力 
を 含む バラ ンス 制御 信号 を 供給 する よう に 構成 され た バラ ンス コン トロ ー ラ で あっ て 、 前 
記 機械 的 な 人 工 エ ー ジ ェ ン ト の 簡易 動力 学 モデ ル に 対し て 設計 され た バラ ンス コン トロ ー 
ラ と 、 

前 記 バ ラン ス 制 御 信号 と 、 前 記 機 械 的 な 人 エー ジェ ント から 取得 し た 前 記 機 械 的 な 人 
エエ エージェント の 現在 関節 位置 及び 速度 と 、 前 記 基 準 動作 デー タ か ら 取 得 し た 基準 関節 位 
置 、 速 度 及び 加速 度 と に 基づい て 、 バ ラン ス を 維持 し な が ら 入 力 基 準 動作 を 追跡 する よう 
こ 設定 され た 、 関 節 及 び 接 触 リ ンク の 所 望 の 加速 度 に つい て の 動作 命令 を 生成 する よう に 
構成 され た トラ ッ キ ング コン トロ ー ラ で あっ て 、 前 記 機 械 的 な 人 エー ジェ ント の 個々 の 


a 


関節 に 対す る トラ ッ キ ング コン トロ ー ラ と を 備え 、 

前 記 複 数 の 関節 の 各々 が 前 記 動 作 命令 を 使用 で き 、 前 記入 力 基準 動作 の 追跡 及び バラ ン 
ス の 維持 を も た らし 、 

前 記 動 作 命令 は 関節 トル ク を 含み 、 前 記 関 節 の 速度 が 限界 値 に 近づく と 前 記 速 度 を 下げ 
る た め に 強い 減衰 トル ク が 付加 され る 、 機 械 的 な 人 エエ ー ジ ェ ン ト 。 
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【 請求 項 2】 

前 記 機械 的 な 人 工 エ ー ジ ェ ン ト は ヒュ ー マ ノ イド ロボ ッ ト で ある 、 請求 項 1 記載 の 機械 
的 な 人 エエ エー ジェ ント 。 

【 請求 項 3 】 

前 記 複 数 の 可動 部 は 1 つ 以 上 の 可動 下半身 部 分 を 有する 本 体 部 分 を 備え 、 前記 バラ ンス 
制御 信号 は 全身 バラ ンス モデ ル と 整合 し て いる 、 請 求 項 2 記載 の 機械 的 な 人 工 エ ー ジ ェ ン 
ト 。 

【 請求 項 4 】 

前 記入 力 基 準 動作 は モー ショ ン キ ャ プチ ャ シス テム か ら 得 骨 ら れる 1 つ 以 上 の デー タ 入力 
を 更に 含む 、 請 求 項 1 記載 の 機械 的 な 人 工 エ ー ジ ェ ン ト 。 

【 請求 項 5】 

前 記入 力 基準 動作 は 1 つ 以 上 の 足踏み 動作 を 更に 含む 、 請 求 項 4 記載 の 機械 的 な 人 エエ 
ーー ジェント 。 

【 請求 項 6 】 
前 記 コ ント ロー ラ の 前 段 に は 、 前 記入 力 基準 動作 に 対応 する 入力 デー タ を 前 処理 する 運 


動 学 的 マッ ピン グモ ジュ ー ル と 動力 学 的 マッ ピン グモ ジュ ー ル と を 備え る 、 請 求 項 3 記載 
の 機械 的 な 人 エエ エー ジェ ント 。 
【 請求 項 7 】 

前 記 運 動 学 的 マッ ピン グモ ジュ ー ル は 、 前 記 機 械 的 な 人 エエ エー ジェ ント の 1 つ 以 上 の 現 
在 接触 位置 を 用 いて 、1 つ 以 上 の 接触 位置 と 前 記 機械 的 な 人 エエ ー ジ ェ ン ト の 本 体 と の 間 
の 運動 学 的 関係 が 前 記入 力 基 準 動作 を 追跡 する よう に 、1 つ 以 上 の 体 幹 軌 道 及び 1 つ 以 上 
の 関節 軌道 を 修正 する よう に 構成 され て いる 、 請 求 項 6 記載 の 機械 的 な 人 工 エ ー ジ ェ ン ト 


o 


と で 


請求 項 8 】 

前 記 動 力学 的 マッ ピン グモ ジュ ー ル は 、 前 記入 力 基準 動作 を 追跡 し な が ら 圧 力 中 心 を 前 
記 機械 的 な 人 工 エ ー ジ ェ ン ト の 接触 凸 包 内 に 維持 する よう に 前 記 機 械 的 な 人 工 エ ー ジ ェ ン 
ト の 基準 重心 を 修正 する よう に 構成 され て いる 、 請 求 項 6 記載 の 機械 的 な か 人工 エー ジェ ン 
ト 。 

【 請求 項 9 】 

機械 的 な 人 エエ エー ジェ ント の 簡易 動力 学 モ デル に 対し て 設計 され た バラ ンス コン トロ ー 


ラ に よっ て 、 簡 易 モ デル の 現在 状態 を 、 基 準 動作 デー タ か ら 取 得 し た 基準 状態 情報 と 、 前 


記 科 易 モ デル か ら 取 得 し た 測定 出力 と に 基づい て 推定 し 、 複 数 の 関節 で 結合 され た 複数 の 
可動 部 を 有する 前 記 機 械 的 な 人 工 エ ー ジ ェ ン ト の トラ ッ キ ング コン トロ ー ラ に 、 推 定 状態 
と 計算 され た 簡易 モデ ル へ の 入力 を 含む お バラ ンス 制御 信号 を 供給 する ステ ッ プ と 、 

前 記 機械 的 な 人 エエ エー ジェ ント の 個々 の 関節 に 対す る 前 記 ト ラッ キン グ コ ント ロー ラ に 
よっ て 、 前 記 バ ラン ス 制 御 信 号 と 、 前 記 機 械 的 な 人 エエ エー ジェ ント か ら 取 得 し た 前 記 機 械 


的 な 人 エエ エー ジェ ント の 現在 関節 位置 及び 速度 と 、 前 記 基 準 動作 デー タ か ら 取 得 し た 基準 


関節 位置 、 速 度 及 び 加 速度 と に 基づい て 、 バ ラン ス を 維持 し な が ら 人 入力 基準 動作 を 追跡 す 

る よう に 設定 され た 、 関 節 及び 接触 リン ク の 所 望 の 加速 度 に つい て の 動作 命令 を 含む トラ 
ング 制御 信号 を 供給 する ステ ッ プ と を 備え 、 

前 記 複数 の 関節 の 各々 が 前 記 動 作 命令 を 使用 で き 、 前 記入 力 基準 動作 の 追跡 及び バラ ン 

ス の 維持 を も た らし 、 

前 記 動 作 命令 は 関節 トル ク を 含み 、 前 記 関 節 の 速度 が 限界 値 に 近づく と 前 記 速 度 を 下げ 


る た め に 強い 減衰 トル ク が 付加 され る 、 方 法 。 
【 請求 項 1 0】 
前 記 機械 的 な 人 工 エ ー ジ ェ ン ト は ヒュ ー マ ノ イド ロボ ッ ト で ある 、 請 求 項 9 記載 の 方 法 


と で 


請求 項 1 1 】 
前 記 複 数 の 可動 部 は 1 つ 以 上 の 可動 下半身 部 分 を 有する 本 体 部 分 を 備え 、 前 記 バ ラン ス 
制御 信号 は 全身 バラ ンス モデ ル と 整合 し て いる 、 請 求 項 1 0 記載 の 方 法 。 
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と で 


請求 項 1 2 】 

前 記入 力 基準 動作 は モー ショ ン キ ャ プチ ャ シス テム か ら 得 られ る 1 つ 以 上 の デー タ 入力 
を 更に 含む 、 請 求 項 9 記載 の 方 法 。 

【 請求 項 1 3】 

前 記入 力 基準 動作 は 1 つ 以 上 の 足踏み 動作 を 更に 含む 、 請 求 項 1 2 記載 の 方 法 。 

【 請求 項 1 4】 

運動 学 的 マッ ピン グモ ジュ ー ル 及び 動力 学 的 マッ ピン グモ ジュ ー ル を 用 いて 前 記入 力 基 
準 動作 に 対応 する 入力 デー タ を 前 処理 する ステ ッ プ を 更に 備え る 、 請 求 項 9 記載 の 方 法 。 
【 請求 項 15】 

前 記 運 動 学 的 マッ ピン グモ ジュ ー ル を 用 いて 、1 つ 以 上 の 接触 位置 と 前 記 機械 的 な 人 工 
エー ジェ ント の 本 体 と の 間 の 運動 学 的 関係 が 前 記入 力 基準 動作 を 追跡 する よう に 1 つ 以 上 
の 体 幹 軌道 及び 1 つ 以 上 の 関節 軌道 を 修正 する ステ ッ プ を 更に 備え る 、 請 求 項 1 4 記載 の 
方 法 。 

【 請求 項 1 6】 

前 記 動 力学 的 マッ ピン グモ ジュ ー ル を 用 いて 、 前 記入 力 基 準 動作 を 追跡 し な が ら 圧 力 中 
心 を 前 記 機械 的 な 人 エエ ー ジ ェ ン ト の 接触 凸 包 内 に 維持 する よう に 前 記 機 械 的 な 人 エエ ー 
ジェ ント の 基準 重心 を 修正 する ステ ッ プ を 更に 備え る 、 請 求 項 1 4 記載 の 方 法 。 

【 請求 項 1 7】 

1 つ 以 上 の プロ セッ サ と 、 

複数 の 関節 で 結合 され た 複数 の 可動 部 を 有する 機械 的 な 人 工 エ ー ジ ェ ン ト の 動作 を 制御 
する よう に 構成 され た 、 前 記 1 つ 以 上 の プロ セッ サ に より 実行 可能 な コン ピュ ー タ 読み 取 
り 可 能 な プロ グラ ムコ ー ド を 有する プロ グラ ム 記 憶 装 置 と を 備え 、 該 プロ グラ ム 記 憶 装置 
は 、 

科 易 モデ ル の 現在 状態 を 、 基 準 動作 デー タ か ら 取 得 し た 基準 状態 情報 と 、 前 記 簡 易 モ デ 


ル か ら 取 得 し た 測定 出力 と に 基づい て 推定 し 、 推 定 状態 と 計算 され た 簡易 モデ ル へ の 入力 


を 含む お バラ ンス 制御 信号 を 供給 する よう に 設定 され た コン ピュ ー タ 読み 取り 可能 な プロ グ 
ラム コー ド で あっ て 、 前 記 機 械 的 な 人 エエ ー ジ ェ ン ト の 簡易 動力 学 モ デル に 対し て 設計 さ 


れ た コン ピュ ー タ 読み 取り 可能 な プロ グラ ムコ ー ド と 、 
前 記 バ ラン ス 制 御 信号 と 、 前 記 機 械 的 な か 人工 エー ジェント か ら 取 得 し た 前 記 機 械 的 な 人 


エエ ー ジ ェ ン ト の 現在 関節 位置 及び 速度 と 、 前 記 基 準 動作 デー タ か ら 取 得 し た 基準 関節 位 


置 、 速 度 及 び 加 速度 と に 基づい て 、 バ ラン ス を 維持 し な が ら 人 入力 基 準 動作 を 追跡 する よう 
に 設定 され た 、 関 節 及び 接触 リン ク の 所 望 の 加速 度 に つい て の 動作 命令 を 生成 する よう に 
構成 され た コン ピュ ー タ 読み 取り 可能 な プロ グラ ムコ ー ド で あっ て 、 前 記 機 械 的 な 人 エエ 


ー ジ ェ ン ト の 個々 の 関節 に 対す る コン ピュ ー タ 読み 取り 可能 な プロ グラ ムコ ー ド と を 含み 


前 記 複数 の 関節 の 各々 が 前 記 動 作 命令 を 使用 で き 、 前 記入 力 基準 動作 の 追跡 及び バラ ンス 
の 維持 を も た らし 、 
前 記 動 作 命令 は 関節 トル ク を 含み 、 前 記 関 節 の 速度 が 限界 値 に 近づく と 前 記 速 度 を 下げ 


る た め に 強い 減衰 トル ク が 付加 され る 、 装 置 。 

【 請求 項 18】 

複数 の 関節 で 結合 され た 複数 の 可動 部 を 有する 機械 的 な 人 工 エ ー ジ ェ ン ト の 動作 を 制御 
する よう に 構成 され た 、1 つ 以 上 の プロ セッ サ に より 実行 可能 な コン ピュ ー タ 読み 取り 可 
能 な プロ グラ ムコ ー ド を 有する プロ グラ ム 記 層 装 置 に お いて 、 

科 易 モデ ル の 現在 状態 を 、 基 準 動作 デー タ か ら 取 得 し た 基準 状態 情報 と 、 前 記 簡 易 モ デ 


ル か ら 取 得 し た 測定 出力 と に 基づい て 推定 し 、 推 定 状態 と 計算 され た 簡易 モデ ル へ の 入力 


を 含む バラ ンス 制御 信号 を 供給 する よう に 設定 され た コン ピュ ー タ 読み 取り 可能 な プロ グ 
ラム コー ド で あっ て 、 前 記 機 械 的 な 人 エエ ー ジ ェ ン ト の 簡易 動力 学 モ デル に 対し て 設計 さ 


れ た コン ピュ ー タ 読み 取り 可能 な プロ グラ ムコ ー ド と 、 
前 記 バ ラン ス 制 御 信号 と 、 前 記 機 械 的 な 人 エエ ー ジ ェ ン ト か ら 取 得 し た 前 記 機 械 的 な 人 


エエ ー ジ ェ ン ト の 現在 関節 位置 及び 速度 と 、 前 記 基 準 動作 デー タ か ら 取 得 し た 基準 関節 位 
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置 、 速 度 及び 加速 度 と に 基づい て 、 バ ラン ス を 維持 し な が ら 人 入力 基準 動作 を 追跡 する よう 
に 設定 され た 、 関節 及び 接触 リン ク の 所 望 の 加速 度 に つい て の 動作 命令 を 生成 する よう に 
構成 され た コン ピュ ー タ 読み 取り 可能 な プロ グラ ムコ ー ド で あっ て 、 前 記 機 械 的 な 人 エエ 
ー ジ ェ ン ト の 個々 の 関節 に 対す る コン ピュ ー タ 読み 取り 可能 な プロ グラ ムコ ー ド と を 含み 


前 記 複数 の 関節 の 各々 が 前 記 動 作 命令 を 使用 で き 、 前 記入 力 基準 動作 の 追跡 及び バラ ンス 
の 維持 を も た らし 、 

前 記 動 作 命 令 は 関節 トル ク を 含み 、 前 記 関節 の 速度 が 限界 値 に 近づく と 前 記 速 度 を 下げ 
る た め に 強い 減衰 トル ク が 付加 され る 、 プ ログ ラム 記憶 装置 。 


